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1. Hyrje
Mekatronika është një proces i dizajnimit që përfshinë një kombinim të inxhinierisë
mekanike, inxhinerisë elektrike, inxhinerisë së telekomunikimit, inxhinierisë së
kontrollimit si dhe inxhinierisë së kompjuterëve. Mekatronika është një fushë
multidiciplinare e inxhinierisë, që vlenë të ceket, ajo e refuzon ndarjen e inxhinierisë në
sektore të veqanta. Në fillim, mekatronika përfshinte vetëm inxhinerinë mekanike dhe
elektronike, prandaj edhe Mechatronics do të thotë: Mechanics – mekanikë dhe
electronics – elektronikë. Sidoqoftë, pasi që sistemet teknologjike janë bërë përherë e më
shumë komplekse, kjo fjalë tanimë përfshinë edhe fusha tjera teknike. [1]

Fjala Mechatronics e ka origjinën nga Japonia, në gjuhën angleze, që kjo fjalë u krijua
nga inxhinieri Tetsuro Mori. Kjo fjalë u regjistrua si markë tregtare në Japoni në vitin
1971. Sidoqoftë, më vonë kompania autorizoi që fjala mekatronikë të përdoret edhe në
publik, kështu kjo fjalë shpejtë u përhap edhe në pjesët tjera të botës. Sot, kjo fjalë është
e përkthyer në qdo gjuhë të botës, dhe ka një kuptim thelbësor në industri. [1]

Inxhinieria kibernetike merret me qështjen e inxhinierisë së kontrollit të sistemeve
mekatronike. Përdoret për të kontrolluar ose rregulluar një sistem. Përmes bashkëpunimit,
modulet e mekatronikës e kryejnë qëllimet e prodhimit dhe trashëgojnë vetitë fleksibile
dhe të shpejta të prodhimit në skemën e prodhimit. Pajisjet moderne të prodhimit përbëhet
nga modulet e mekatronikës që janë të integruara sipas një arkitekture të kontrollit.
Arkitektura më e njohur e mekatronikës përfshinë hierarkinë, poliarkinë, heterarkinë, dhe
hibridin. Metodat për të arritur një efekt teknik janë të përshkruara nga algoritme të
kontrollit, të cilat munden ose nuk munden të rregullojë metodat formale në dizajnin e
tyre. Sistemet hibride të rëndësishme të mekatronikës përfshijnë sistemin e prodhimit,
sinergjinë e paisjeve, paisjet për ekplorim planetar, subsistemet e automjeteve duke
përfshirë sistemet e frenimit me anti-bllokim dhe ndihmë për rrotullime, dhe paisjet e
përditshme siç janë kamerat me autofokus, hard disqet, cd-players, etj. [1]
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Figura 1: Aerial Euler diagram from RPI: Mechatronics Descriptions

Nga Figura 1 mund të shohim përbërjen e mekatronikës, duke filluar nga sistemet krysore
të saj, siç janë sistemet kontrolluese, sistemet elektrike, sistemet mekanike si dhe
kompjuterët. Me bashkimin nga dy lloje të këtyre sistemeve fitohen nënsistemet siç janë
kontrolla elektronike, elektro-mekanika, mechanical CAD si dhe sistemet kontrolluese
digjitale. [1]

Nga të gjitha këto sisteme dhe nënsisteme të paraqitura në figurë, mekatronikën mund ta
aplikojmë në hapësirën ajrore, mjekësi, xerografi, sistemet e mbrojtjës, produktet e
konsumueshme, prodhim, procesim të materialeve, automobilistikë etj. [1]
Automatizimi është një sektor ku mekatronika luan rol kyq për implementim të një sistemi
automatik. Automatizimi ose kontrollimi në mënyrë automatike, është përdorimi i
sistemeve të ndryshme të kontrollit si paisje operative të tilla si makineri, proceset në
fabrika, kaldajat, furrat që trajtojnë nxehtësi, rrjetet telefonike, mbajtje të drejtimit dhe
stabilizim të anijeve, automobilave, avionëve dhe aplikime të tjera intervenim minimal
ose të reduktuar të njeriut. Beneficioni më i madh i automatizimit është ai i kursimit të
fuqisë punëtore, por gjithashtu, ka edhe për qëllim të kursej energji dhe materiale si dhe
të përmirësoj kualitetin, përpikmërinë në kohë, dhe saktësinë në punë. [2]

Termi automatizim nuk është përdorur shumë para viteve 1947, deri atëherë kur GM
(General Motors) krijoi departamentin e tyre për automatizim. Ishte atëherë kur në
industri po adaptohej me shpejtësi kontrollerët me feedback, të cilët u prezentuan në vitet
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1930. Automatizimi është arritur me përdorimin e mjeteve të ndryshme siç janë mjete
mekanike, hidraulike, pneumatike, elektrike, elektronike dhe kompjuterët, zakonisht duke
i kombinuar disa prej tyre. Sistemet e komplikuara të tilla si fabrikat moderne, aeroplanët
dhe anijet në mënyrë tipike përdorin të gjitha këto teknika të kombinuara. [2]

Një ndër llojet e automatizimit më të thjeshtë janë ato on-off (ndezur-çkyqur) që i hasim
në përdorim nëpër paisjet shtëpiake.
Kontrollimi sekuencial, në të cilin operon një sekuencë e programuar e operacioneve
diskrete, shpesh të bazuar në një sistem logjik që përfshinë gjendjen e sistemit. Shembull
i mirë i një sistemi mekatronik ku përfshihet automatizimi sekuencial është ashensori. [2]

Ashensori (lifti në Anglishten Britaneze) është një lloj i pajisjeve vertikale për transport
që në mënyrë efikase lëviz njerëzit mes kateve të ndërtesave, ose objekteve tjera. Në
përgjithësi, ashensorët futen në lëvizje nga motorët elektrik, që lëvizin ashensorin në bazë
të ndihmës së kabllove për tërheqje, ose lëvizin kabllot me kundërpesha për ngritje, etj.
Për shkak të ndërtimeve shumëkatëshe, ashensorët hasin në përdorim të madh në këtë lloj
të objekteve, kështu duke mundësuar lëvizjen e njerëzve nëpër katet e objektit në shpejtësi
të madhe. Kjo në një anë tjetër, përmbush kërkesat ligjore për një ndërtesë banimi për të
pasur në ashensor për personat me aftësi të kufizuara, kështu duke arritur të lehtësohet
edhe lëvizja e tyre. [3]

Ky sistem është një shembull tipik mekatronik, duke pasur parasysh që për të ndërtuar
një ashensor, duhet pasur njohuri në elektronikë, mekanikë, programim, dizajn, sisteme
të kontrollimit, sinjale, fizikë, kimi etj. Unifikimi i këtyre njohurive mundëson njohjen e
funksionimit të ashensorëve. [3]
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2. Shfletimi i literaturës
2.1.

Historia e ashensorëve

Referenca e parë për një ashensor është në veprat e arkitekti romak Vitruvius, i cili
raportoi se Arkimedi (287 p.e.s. -.. 212 p.e.s.) ndërtoi ashensorin e tij të parë ndoshta në
236 p.e.s. Në disa burime letrare të më vonshme t periudhave historike, janë përmendur
ashensorët si kabina në një litar kërpi dhe që janë mundësuar të lëvizin me ndihmën e
duarve ose nga kafshët. Supozohet se ashensorë të këtij lloji janë instaluar në manastirin
Sinai të Egjiptit. Në vitin 1000, Book of Secrets nga el-Muradi në Spanjë islame përshkroi
përdorimin e ashensori – si një paisje ngritëse, në mënyrë që të ndërtoj një objekt të madh
për goditje për të shkatërruar një fortesë. [3]
Në shekullin e 17 prototipet e ashensorëve u vendosen në ndërtesat e pallatit të Anglisë
dhe Francës. Louis XV i Francës kishte një të ashtuquajtur 'karrige fluturues' të ndërtuar
për një nga dashnoret e tij në Chateau de Versailles në 1743. Ashensorët e lashtë dhe
mesjetar kanë përdorur sistemet të bazuara në çikrik. Shpikja e një sistemi të bazuar në
makinë me vida ishte ndoshta hapi më i rëndësishëm në teknologjinë e ashensorëve që
nga kohët e lashta, që çon në krijimin e ashensorëve modern të pasagjerëve. Së pari
ashensor me vida është ndërtuar nga Ivan Kulibin dhe është instaluar në Pallatin e Dimrit
në 1793. Disa vite më vonë një tjetër i ashensor i Kulibin-it u instalua në Arkhangelskoye
afër Moskës. [3]

2.2.

Paisjet e nevojshme për ndërtim të ashensorit

Disa nga paisjet e nevojshme për ndërtimin e një ashensori janë: sensori ultrasonik,
arduino, transistori mosfet, PVM, display, DC motor, etj.

2.2.1. Sensori ultrasonik
Sensori ultrasonik (gjithashtu i njohur si transceiver kur të dy dërgojnë dhe marrin
sinjal, por në përgjithësi të njohur si transducers) punojnë me një princip të njejtë
sikurse radarët ose sonarët, të cilët vlerësojnë atributet të marrura nga objektivi ehot
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nga radio ose tingujt e valëve. Sensorët ultrasonik aktiv gjenerojnë frekuencë të lartë
të valëve të zërit dhe vlerësojnë ehon e marrur nga përsëri nga sensori, duke matur
kohen mes dergimit të sinjalit dhe marrjes së tij mbrapa nga sensori, duke caktuar
kështu distancën e një objekti. [4]
Sensorët ultrasonik pasiv janë mikrofonat bazik, që detektojnë zhurmat ultrasonike që
ekzistojnë në kushte të caktuara. Në figurën 2 kemi një lloj të sensorit ultrasonic që
përmban lidhjet për Ground, Vcc, Trigger dhe Echo. [4]

Figura 2: ultrasonic sensor

2.2.2. Arduino
Arduino është një paisje e cila u jep kompjuterëve kuptim dhe kontroll mbi botën fizike
sesa një kompjuter desktop. Është një platformë fizike kompjuteristike open-source
(burim të hapur) që bazohet në një pllakë mikrokontroller, dhe një mjedis për zhvillim të
shkrimit të programit për pllakën. Arduino mund të përdoret për të zhvilluar objekte
interaktive, duke marrë inpute nga një shumëllojshmëri të ndërprerësve ose sensorëve,
dhe kontrollin e një shumëllojshmërie të dritave, motorëve, dhe outpute tjera fizike. [5]
Projektet Arduino mund të stand-vetëm, ose ata mund të komunikojnë me software
running në kompjuterin tuaj (p.sh. Flash, Processing, MaxMSP.) Bordet mund të jenë
mbledhur me dorë ose të blera preassembled;IDE hapur-burim mund të shkarkohet falas.
Projektet e arduinos mund të jenë si stand-alone (të vetme), ose të komunikojnë me
softuerin në kompjuter. Pllakat mund të montohen me dorë ose mund të blihen të
montuara si dhe softueri për programim mund të shkarkohet pa pagesë. [5]
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Gjuha programuese e Arduino-s është një zbatim i instalimeve elektrike, një platformë e
ngjashme fizike për kalkulime, e cila është bazuar në mjedisin e programimit multimedial
të procesimit. Gjuha programuese e Arduino-s bazohet në gjuhën programuese C,
respektivisht C++. Programet e Arduino-s mund të ndahen në tri pjesë kryesore: struktura,
vlerat (variablat dhe konstantet), dhe funksionet. Në figurën 3 mund të shohim një nga
llojet e Arduino-s, Arduino UNO, me pjesët përbërëse të tij. [6]

Figura 3: Arduino UNO

2.2.3. Transistori MOSFET
Është një transistor me teknoligji të avancuar për procesim, punon në rezistenca të ulëta,
vlerësim dinamik për dv/dt, ka një temperaturë operimi deri në 175°C, bën ndryshime të
shpejta, i vlerësuar shumë për cilësitë e tij. [7]
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Figura 4: MOSFET transistor IRFZ44N

2.2.4. PWM (Pulse Width Modulation)
Gjerësia e pulsit me modulim (PWM) është një teknikë e modulimit që përdoret në
sistemet e komunikimit për të enkoduar amplitudën e një sinjali në gjerësinë e pulsit
(kohëzgjatjen) të një sinjali tjetër. Gjithashtu kjo teknikë e modulimit mund të përdoret
për të enkoduar informacione për transmetim, përdorimi bazik i tij është që të lejojë
furnizimin me energji elektrike në paisjet elektrike, veqanërisht për ngarkesa inerciale siç
janë motorët. [8]
Vlera mestare e voltazhës (dhe rrymës) që i jepet ngarkesës është duke kthyer
ndërprerësin on/off në mes të furnizimit dhe të ngarkesës me një ritëm të shpejt. Sa më
gjatë ndërprerësi të qëndroj në on duke krahasuar me off, më shumë furnizim i shkon
ngarkesës. [8]
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Figura 5:An example of PWM

2.2.5. 7 segment display
Një ekran 7 segmentësh, ose tregues 7 segmentësh, është një formë e paisjes elektronike
për të shfaqur numrat decimal që është një alternativë e mirë kundrejt ekranëve kompleks
dot matrix. Ekranët 7 segmentësh përdoren gjerësisht në orët digjitale, matësit elektronik,
kalkulatorët bazik, dhe paisjet tjera që shfaqin informacione numerike. Në përgjithësi
ekzistojnë dy lloje të ekranëve 7 segmentësh, përkatësisht në bazë të qarkut të tyre, si ata
me anodë të përbashkët dhe me katodë të përbashkët. [9]

Figura 6: 7 segment display, common cathode
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Për të futur në funksion një ekran 7 segmentësh, duhet ditur emërtimin e segmenteve, dhe
në bazë të këtyre ne mund të formojmë programin i cili i shfaq numrat e dëshiruar.
Në figurën vijuese shpjegohet se cilat segmente duhet të punojnë për të shfaqur numrat e
caktuar. [9]

Figura 7: Format e segmenteve për numrat e caktuar

2.2.6. DC motor
Një motor DC mbështetet në faktin se si polet e magnetit zmbrapsen, ndryshe nga polet
magnetike që tërheqin njëra-tjetrën. Një spirale e telit me drejtimin aktual nëpërmjet saj
gjeneron një fushë elektromagnetike një linjë me qendrën e spirales. Nga kalimi i
tanishëm on ose off në një spirale fusha e saj magnetike mund të kaloj on ose off ose nga
kalimi i drejtimit të tanishëm në spirale drejtimi të fushës magnetike të gjeneruar mund
të kaloi 180 °.
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Një motor i thjeshtë DC zakonisht ka një seri stacionare të magnetëve në stator dhe një
armaturë me një seri prej dy ose më shumë pështjellave prej teli që përfundojnë të izoluara
me skajet e telave në ndërprerjen e një komutatori.

Figura 8: DC motor inside
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3. Deklarimi i problemit
Pasi që është një projekt i cili edhe mund të zbatohet në praktikë, është vendosur që ky
projekt të krijohet edhe në miniaturë, kështu duke e thjetësuar arritjen e kuptimit të punës
së ashensorit, mënyrën e funksionimit të tij. Për të arritur një realizim të këtij projekti,
duhet pasur njohuri bazike në programim, gjë që nevojitet për të dizajnuar procedurën e
punës së ashensorit. Njohuritë e kërkuara kryesisht janë në gjuhët programuese C/C++,
në Arduino, ku kemi të bëjmë programim të atillë që ka të bëjë me marrjen e inputeve,
kuptimin dhe procesimin e tyre, si dhe dhënje të outputeve, gjegjësisht futjen në lëvizje
të DC motorit.

Ky projekt mund të themi se krijon vështirësi evidente për studentët të cilët dëshirojnë të
punojnë një projekt të tillë, duke filluar nga njohuritë paraprake të nevojshme në
mekanikë, elektronikë etj e të gjitha ato duke i bashkuar në një sistem unik. Më pas ka
edhe vështirësi në gjetjen e elementeve të elektronikës, përshkak të mungesës së tyre në
tregun kosovar. Gjithashtu, vlen të ceket se ka edhe shpenzime modeste për krijimin e një
projekti të tillë. Ndihma nga profesorët dhe asistentët e tyre është mjaft e nevojshme, për
të bërë konsultime me ta rreth krijimit të qarqeve qarqeve dhe lidhjes së tyre me pjesët
hardverike, vendosjes së pjesëve mekanike, që gjithqka të funksionojë në mënyrën e
duhur. Pra, është zhvilluar një sistem në miniaturë kështu duke praktikuar disa nga ato që
janë mësuar në teori gjatë tri viteve bachelor.

Tri pyetjet hulumtuese:

1. Si mund të realizohet një sistem i ashensorit në miniaturë?
Një sistem i ashensorit në miniaturë mund të realizohet duke pasur njohuri në materiale,
të cilat nevojiten për të ndërtuar konstruksionin e ashensorit, pastaj njohuri në saldim. Më
pas njohuri në mekanikën statike dhe dinamike, përkatësisht duke ndërtuar
konstruksionin në atë mënyrë që gjatë lëvizjes së motorit të mos lëvizë e gjithë struktura,
të mos ketë vibrime, etj.
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Vendosja e motorit në pozitën e duhur si dhe ndërtimi i një strukture për mbajtjen e
motorit dhe kabllove për zhvendosjen e peshës së vendosur në ashensor në pozitat lartposhtë. Ekranët për të treguar se aktualisht ku ndodhet ashensori, si dhe butonat për të
orientuar ashensorin se nga duhet të shkoj, duhet të vendosen qartë në konstruksion në
pozita të favorshme duke vendosur ekranët sipër secilës derë, dhe pullat anash dyerve.

Gjithashtu, duhet krijuar qarku për kontrollim të funksionimit të motori si dhe
kontrollimit të shpejtësisë së tij, qarku për ekranët, si dhe qarku për marrjen e inputeve
nga përdoruesit, si dhe të gjitha këto të lidhen me Arduino, ku programohet
microkontrolleri i tij me të cilin edhe funksionon ashensori. Do të thotë, njohuritë bazike
që nevojiten janë mekanika, elektronika dhe programimi.

2. Si mund të kontrollohet shpejtësia?
Në bazë të kërkimeve janë bërë, transistori më i rekomanduar për kontrollimin e
shpejtësisë së motorit është transistori IRFZ44N, i cili në veqanti njihet për shpejtësinë e
tij për ndryshim të gjendjes së motorit që kontrollon, saktësinë dhe mbi të gjitha punon
edhe në rezistenca variabile, kështu duke mundësuar një shpejtësi të motorit ashtu siç
nevojitet në këtë projekt. Pra, duhet së pari furnizimi me energji, vendoset transistori
MOSFET, më pas vendosen dy relay për kyqje dhe çkyqje të qarkut, më pas vendosen
edhe dy transistorë tjerë NPN të cilët kontrollojnë kahjen e motorit, dhe në fund kemi
daljen dërgim të furnizimit tek motori.

3. Si mund të optimizohet ashensori në bazë të programimeve të ndryshme?
Për të shmangur pritjet e ashensorit, varësisht se ku do të vendoset ashensori dhe se kush
do ta përdorë ashensorin, për cilin kat do të dedikohet ashensori, futja e tyre në lëvizje
atëherë kur nuk janë duke u përdorur respektivisht lëvizja e tyre nga pozita e caktuar në
katin e parë ose në katin tjetër të caktuar, pozita e tyre në orët e pikut etj. Të gjitha këto
mund të realizohen falë programimit. [10]
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Për shembull: nëse kemi dy ashensor në një objekt me 4 kate, ku në ora 7:00 vijnë
punëtorët për të filluar punën, ku 4 vendosen në katin 2, 6 në katin 3, 9 në katin 4, të cilët
kanë pauzën në ora 12:00 dhe kthehen në punë në ora 13:00, si dhe përfundojnë punën në
ora 18:00. Si do të punonin këta ashensorë? [10]

Falë programimit, ne mundemi që ashensorët të i programojmë që në ora 6:40 të gjithë
ashensorët të lëvizin në katin e parë, që të mos humbin kohën punëtorët duke pritur
ashensorin. Në ora 11:55 nëse janë në gjendje qetësie, i pari të lëvizë në katin 4, i dyti të
lëvizë në katin 3, dhe kështu për tu kthyer në katin 2 nevojitet një kohë e shkurtër prej
katit 1. Të njejtit, në ora 12:55 të kthehen në katin e parë për të dërguar punëtorët nëpër
katet që i vendosin ata varësisht nga përparësia e ndaljes së ashensorëve në katet më të
afërta. Në ora 17:55 të kthehen sërish njëri ashensor në katin 4 dhe tjetri në katin 3. Dhe,
përfundimisht, të kthehen ashensorët sërish në hapin e parë. Pra, falë programimit në
unaza (loop), ne mund të programojmë ashensorët sipas nevojës së njerëzve dhe në bazë
të shfrytëzimit ditor të tyre.
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4. Metodologjia
Për të arritur kuptimin e funksionimit të ashensorëve në mënyrë sa më të qartë është
punuar me metodologji zbatuese, pra krijimi i një sistemi të ashensorit në miniaturë. Për
të krijuar këtë sistem, janë zbatuar pjesë elektronike siç janë diodat, rezistorët, relay,
transistorët, breadboard, DC motor, display, butonat, bateritë 12V dhe 9V pastaj pjesët
mekanike siç janë: struktura e ashensorit në miniaturë, struktura e mbajtjes së motorit,
struktura e mbajtjes së kabllove për mbajtjen e peshës që do të lëvizë.

4.1.

Hapat e krijimit të një sistemi të ashensorit në miniaturë

1. Sigurimi i pjesëve të nevojshme mekanike edhe elektronike,
2. Ndërtimi i një strukture mekanike për mbajtjen e ashensorit,
3. Ndërtimi i një strukture mekanike për mbajtjen e motorit,
4. Ndërtimi i një strukture mekanike për mbajtjen e kabllove për mbajtje të
ashensorit,
5. Vendosja e ekranëve nëpër vendet përkatëse dhe lidhja e tyre paralel mes vete dhe
më pas në breadboard,
6. Vendosja e butonave nëpër vendet përkatëse dhe lidhja e tyre me breadboard,
7. Krijimi i një qarku ku vendosen resistorët për ekranët,
8. Krijimi i një qarku ku vendosen resistorët për butonat,
9. Krijimi i një qarku për kontrollimin e shpejtësisë së motorit si dhe kontrollimin e
kahjes së tij,
10. Krijimi i një vendi të sigurtë jopërques për vendosje të baterive dhe qarqeve,
11. Vendosja e sensorit ultrasonik,
12. Vendosja e baterive,
13. Lidhja e të gjitha komponenteve të nevojshme për qasje në Arduino,
14. Furnizimi i të gjitha komponenteve me bateritë për furnizim.
Pas kalimit të të gjitha këtyre hapave, është arritur krijimi i një sistemi në miniaturë i
ashensorit, me ç’rast është një sistem funksional.
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5. Realizimi i sistemit miniaturë të ashensorëve
Për të realizuar këtë sistem të ashensorit në miniaturë, së pari është dashur që të bëhen
hulumtime në internet rreth mënyrës së funksionimit të ashensorëve, pajisjeve të
nevojshme për ndërtim të një ashensori, pastaj veglat me të cilat duhet punuar, etj.
Pas këtyre hulumtimeve është bërë sigurimi i pjesëve të nevojshme mekanike,
respektivisht konstrukcioni bazë i ashensorit që shihet në figurën 8. Është ndërtuar një
konstrukcion prej 4 kateve, ku është dashur të bëhet së pari skeleti i konstrukcionit, e më
pas të vishet me fletëzat metalike. Më pas është bërë prerja për hyrjet nëpër katet e liftit,
prerja për vendosjen e butonave, prerja për vendosjen e ekraneve.

Figura 9: Pamja jashtme e konstrukcionit të ashensorit
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Pasi është përfunduar konstrukcioni bazë, është ndërtuar edhe një konstrukcion për
mbajtjen e motorin si dhe mbajtjen e kabllove të ashensorit.

Figura 10: Mbajtësi i motorit dhe mbajtëset e kabllove për ashensor

Pasi që është kryer pjesa e konstrukcionit, janë siguruar pjesët elektronike, siç janë:
1x DC Motor 3V-24V 6V Reduction Gear with Gearbox for Robots & Cars,
2x SRD Songle 12V/10Amp PCB Relay,
1x Ultrasonic Module HC-SR04 Distance Measuring,
1x IRZF44N Hexfet Power 55V, 49 Amp MOSFET,
1x 7 x 9 cm DIY Prototype Paper PCB fr4 Universal Board prototyping pcb,
4x 0.56 inch 1 digit Red Led display 7 segment Common cathode,
6x Electronic push button switch GREEN ds-313 switch red 12mm,
2x BC548 NPN Transistor,
Resistors.

Pas përfundimit të hapave paraprak, janë lidhur ekranet për të treguar se në cilin kat
gjindet ashensori, kështu duke formuar një lidhje paralele. Dhe më pas janë lidhur në
Arduino.
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Figura 11: Lidhja paralele e ekranëve 7 segmentësh si dhe lidhja e tyre përmes resistorëve në
Arduino

Më pas janë lidhur edhe butonat, të cilët e japin sinjalet në Arduino, pra janë inpute, për
të treguar se në cilin kat do të shkoj ashensori. Butonat janë lidhur në këtë formë si në
figurën në vazhdim:

Figura 12: Lidhja e butonave me Arduino
21

Kontrollimin i shpejtësisë së motorit është arritur të bëhet duke furnizuar qarkun me 24V
nga dy bateritë që janë nga 12V të lidhura në seri. Plusi i 24V shkon tek transistori
MOSFET, ku prej tij merret një input nga Arduino për të kontrolluar shpejtësinë, dhe
lidhja tjetër shkon për në relay, respektivisht tek NC (normally closed). Relay është e
furnizuar me 12V, ku minusi i saj është i lidhur me një transistor tjetër i cili merr një input
nga Arduino për të kontrolluar kahjen e motorit, dhe një tjetër lidhje e motorit prej minusit
shkon tek dioda, më pas shkon lidhja tjetër e transistorit për tek ground.
Nëse në relay ipet kontakt, atëherë qarku në këtë relay kalon në NO (normally open) ku
nga këtu sillet motori. Për të sjellur motorin në kahjen e kundërt, duhet vetëm të dëgohet
sinjal në relay e dytë përmes transistorit NPN, përmes Arduinos. Në figurën 13 mund të
shihet qarku i krijuar për kontrollimin e motorit. Bëhet lëvizja e ashensorit vetëm një kat
lartë ose një katë poshtë. Butonat janë të emëruar si në vijim:
1U – nga kati i parë shkon lart,
2U – nga kati i dytë shkon lartë,
2D – nga kati i dytë shkon poshtë,
3U – nga kati i tretë shkon lartë,
3D – nga kati i tretë shkon poshtë,
4D – nga kati i katërt shkon poshtë.
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Figura 13: Kontrollimi i shpejtësisë së motorit dhe kahjes së tij

Pasi që është lidhur motori në qark, më pas është krijuar një vend jopërques për të
vendosur bateritë dhe qarqet, ku po në të njëjtin vend është vendosur edhe sensori
ultrasonik për të matur largësinë e ashensorit, për të definuar saktë se në cilin kat është
ashensori. P.sh. në katin e 1 është largësia 10cm, në katin e dytë 25cm e kështu me radhë,
pra duke krijuar konstantet për secilin kat, që të dihet ku të ndalet ashensori.
Bateritë janë të vendosura në atë formë që të mos pengojnë ashensorin kur të vijë në
pozitën e katit të parë. Janë të lidhura në seri që të fitohet 24V, prej ku edhe mund të
nxirret edhe 12V, duke marrur kështu vetëm nga + dhe – i njërës bateri në veqanti. Të
gjitha komponentet e ashensorit, janë të lidhura me Arduino, të cilit i është vendosur një
bateri prej 9V, që të mos ketë nevojë për furnizim të Arduino-s nga kompjuteri. Pra, është
siguruar furnizim posaqërisht për Arduinon. Në figurën 14 mund shihen kjartë të gjitha
këto që u cekën më lartë.
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Figura 14: vendosja e baterive, qarkut të ashensorit dhe Arduinos

Pasi që janë kryer të gjitha këto hapa paraprak, është bërë edhe programimi i ashensorit,
kështu duke e bërë një projekt praktik që të mundet të funksionoj. Si shembull po japim
kodin e shkruar në Arduino për kontrollim të sensorit ultrasonik.
void setup(){
pinMode (13, INPUT);
pinMode (12, OUTPUT);
Serial.begin(9600);
}

Këtu janë inicializuar variablat të cilat do të marrin si hyrje echo, dhe si dalje do të
dërgojnë trigger.
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void loop(){
long distanca, koha;
digitalWrite(12, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(12, HIGH);

Është krijuar loop për të definuar variablat siç janë distanca dhe koha, si dhe dërgohet një
sinjal nga trigger.

delayMicroseconds(10);
digitalWrite(12, LOW);

Pasi që dërgohet sinjali, bëhet një vonesë (delay) prej 10 mikrosekonda, si dhe ndalet
dërgimi i sinjalit nga ana e Trigger.

koha=pulseIn(13,HIGH);
distanca=343*koha/20000;
Serial.println(distanca);
}

Me ndalimin e Trigger, inicializohet Echo, në pin 13, që të filloj marrjen e sinjalit, dhe
më pas kështu llogaritet koha e vonesës si dhe distanca e kaluar. Dhe në fund, programi
shfaq në ekran të kompjuterit se në qfarë largësie ndodhet ashensori. Ky lloj i sensorit
mat deri në 3.5m, kështu që është i mjaftueshëm për të matur largësinë e ashensorit që
arrinë nën 1m.
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6. Konkluzionet
Në këtë temë diplome të bachelorit, është hulumtuar rreth mënyrës së funksionimit të
ashensorëve në përgjithësi. Ashensorët janë bërë kërkesat esenciale në ndërtimin e
objekteve, në garazhet nëntokësore dhe mbitokësore, e në shumë mjedise tjera, ku si
primar për lëvizjen nga një kat në tjetrin, përdoren ashensorët.

Ky lloj i ashensorit në miniaturë mund të përdoret për tu trajnuar rreth funksionimit bazë
të ashensorit, duke u dhënë mundësia për intervenim për të optimizuar apo shtuar opcione
tjera në të për shembull një sensor për matje të peshës për të kufizuar sasinë e cila duhet
të lëvizë nëpër kate, duke shtuar dyer në të cilat të vendosen sensorët për të mos u mbyllur
nëse ka persona duke qëndruar apo hyrë në derë, duke shtuar butona të cilët simulojnë
mbrendësinë e ashensorit që kur të mbyllet dera të mund të klikohet butoni për mbyllje
dhe butoni se në cilin kat dëshirojmë të shkojmë etj.

Po të përdoreshin këto instruksione, gjithashtu do të mund të ndërtohej edhe një ashensor
real, ku ndryshon vetëm madhësia e tij nga ana e konstruksionit si dhe një motor më të
madh. Me këtë, arrihet të konkludohet se mund të krijohet ashensori me këto njohuri të
përmendura, dhe që nuk do të sillte problem edhe mirëmbajtja e tij pas instalimit dhe
vendosjes së tij në vendin e caktuar.
Në të ardhmen, shpresohet që të shtohen edhe opcione tjera në këtë sistem të ashensorit
në miniaturë, duke e bërë atë edhe më të sigurt dhe sa më efektiv.
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